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Figl2Robotcontrolsystemuslngserialcommunication
６．走行制御システム
６－１操作制御システムの構成
図12に有線による操作制御システムの構成を示す．
システムは空気圧モータと3本の空気圧シリンダ，４本
の長変位ゴム人工筋，１３個のON/OFF弁(㈱KOGANEI
GO10HE-1)とﾏｲｸﾛｺﾝﾋﾟｭｰﾀ(H8/3664入トラン
ジスタを用いた制御回路から構成されるこれらの装
置は防水のできる弁コントロールユニット内に内封さ
れている．制御の流れは，まずパソコンより入力され
るコードがシリアルケーブル(RS-232C)を通じてマイ
】
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柔軟空気圧アクチュエータを用いた探索型レスキューロポットの試作 3１
シリンダの開発とその応用，日本機械学会論文集
（C編),ＶＯＬ73,No.７３１，pp2108-2114（2007）
6）赤木徹也・堂田周治郎：ロングストローク動作
可能なマッキベン型アクチュエータの開発，
日本機械学会論文集(C編），ＶｏＬ７３，No.７３５，
pp2996-3002（2007）
7）KengoHarihara,TetsuyaAkagi,ShUjiroDohtaand
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コンヘ送信される．マイコン内ではそのコメントを内
部のシリアル通信ポートを介して受信し，受信コード
に対応するプログラムを実行し，I/Oポートを介して
ON/OFF弁の操作を可能にする．また実験ではコードの
受信確認のために，マイコンからコードに対応した動
作をメッセージとしてパソコン側へ送信している．
６－２走行実験
図１３に動作確認のため有線による操作システムを
用いて，平坦な床上で行った走行実験風景を示す．ロ
ボットは前進，後退や左右旋回が可能であり，また空
気圧シリンダを用いた開閉ユニットにより，ユニット
が開いた状態でもスプロケット介して球状のタイヤに
動力を伝達できることを確認している
⑪蕊口熱｢■■:L辱鰊響、．． ！．`通 且預搦‐篭、⑬.趨・鶴
・・呉鴉翰誇』梺飼》〉←（、》》
評餌澪鐸醗．．。」輻，⑪甥‐図》
蕊廿呉Ｈｒ‐１㎡‐》
‐噸・》》》》》》》翼鵯、，‐・が
③鏑籔一〈１
》鵠電鍍辮
勤一』欝
斡ロ几卍■‐『』干已、》にＬ凸
蓮
‐
零
Ｊ
⑨
‐
露
》
０
宮
司
」
鱸
騒
。
４
』
」
・
燗
〈，『〉鶴
④霧為
Figl3Motionofthetestedrobot
７．結言
本研究では,衝撃に対する耐性のため柔軟性を有し，
さらに水分を含む環境下でも使用できるレスキューロ
ボットとして狭陸空間を柔軟に移動するため柔軟空気
圧シリンダを用いたロボットと空気圧モータと長変位
型空気圧ゴム人工筋を用いた探索型レスキューロボッ
トを提案し，試作した．また，マイコンを用いて，ＰＣ
からの文字コードによる操作システムやPS2用ジョイ
スティックによる操作システムを提案，試作し，ロボ
ットの動作を確認した．
今後の課題として，試作したロボットや推進機構を
用いて実環境下での走行実験を行う予定である．
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Recently,thenaturaldisastersthatleadtothefloodbytheearthquakeandtheglobalwarmingdueto
carbondioxidearehappenedfrequently・Specifically,ｉｎ2011,EastJapanGreatEarthquakecausedthe
seriousflooddamagebyTmnami・Thesenewscanbeheardallovertheworld､Insuchasituation,ｔｈe
rescuerobotsarerequiredthehighermobilityforthehazardousenvironmentsuchasunevennarrow
spaceｏｒｗｅｔｍｕｄ・Inordertogetthehighermobilityinsuchtheenvironment,wethinkthatthevariable
structurethatcanchangetheshapeoftherobotaccordingtothenarrowareaisoneofsolutionsforthis
problem・Inaddition,afluidicactuatorsuchaspneumaticactuatorisalsousefuLbecauseitiseasyto
makewaterproofAsamethodofdeformingtheshapeoftherobot,thecombinationoftheactuators
withhighstiffnessiscommonlyusedInideal,itismoredesirablethattheshapeoftherobotchanges
naturallybecauseofthelowerenergyconsumption,Inthisstudy,weaimtodevelopthesearchtype
rescuerobotwithflexiblestructureusingflexiblepneurnaticactuators・Inthispaper,twotypesofrobot
wereproposedandtested・First，wedeveloptheflexiblernobilemechanismforarescuerobot､The
proposedslidingmechanismconsistsofthreeflexiblecylindersthataresetonparallelandtwo
expanｄｉｎｇｃｌａｗｕｎｉｔｓｔｏｈｏｌｄｉｔｉｎｎａｒｒｏｗｓｐａｃｅｂｙｔｈｅｕｓｅｏｆｃｌａｗｓ・Eachendofthecylinderis
connectedeachother・ThreeslidestagesareconnectedwiththeclawunitTheotherclawunitiｓｓｅｔｏｎ
ｔｈｅoneendofthecylinder・Asaresult，wecanconfirmthattheslidingmechanismcanbendby
changingthepressurizedchamberinthecylinder､Themechanismcanalsotravelinthenarrowspace
smoothlybyslidingthｅｃｌａｗｕｎｉｔｗｉｔｈｔｈｅｓｌｉｄｅｓｔａｇｅａｓａｎinchworm・
Inaddition，arescuerobotusingapneumaticrnotorandthelongstroketypeartificialrubber
muscleswasproposedandtested・Therobotiscomposedofthreeunits，Ｏｎｅｉｓ“amobileunit',ｔｈａｔ
ｍａｋｅｓｔｈｅｒｏｂｏｔｍｏｖｅｆｏｒｗａｒｄｏｒbackward､Ｔｈｅｍｉｄｄｌｅｏｎｅｉｓ６`avalvecontrolunit”thatconsistsof
thirteenon/offcontrolvalvesandamicro-computer・Ｔheseelementsaresurroundedbyanacrylic
cylindricalchamberconnectedtoanexhaustpipethatincludesanairsupplypipeandelectricalcables
init､ThechamberisisolatedfjromtheouterenvironmenttomakethemwaterpｒｏｏｆＴｈｅｏｔｈｅｒｉｓ“a
steeringunit，，thatcanchangetheforwarddirectionusingtheMcKibbenartificialmusclewithalong
strokemotionTherobotalsohastheopeningandclosingmechanismTheprmcipleofoperationand
theperformanceofthetestedrobotsarealsodescribedinthepaper・Asaresult,thetestedrobotcould
beoperatedwelLWecanconfirmthepossibilityandthevalidityofthetestedrobotforapplyinginthe
wetcondition．
Keywords:rescuerobot;flexiblestructure;flexiblepneumaticcyhnder;fneumaticmotor；
McKibbenaTtifiGtFBlmuscle．
